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Abstract (Basic) : DE 10117650 Al 

NOVELTY - The method involves bringing the vehicle (1) to a 
starting position near the target position, scanning the surroundings 
and determining the position after driver activation to detect the 
target position, deriving control information for bringing the vehicle 
to the target position and, after a second activation, outputting 
control commands to the drive train, braking system and/or steering to 
independently steer the vehicle to the target position. 

DETAILED DESCRIPTION - AN INDEPENDENT CLAIM is also included for 
the following: an arrangement for implementing the method. 

USE - For bringing vehicle to target position. 

ADVANTAGE - Enables convenient parking even in unfavorable parking 
conditions . 

DESCRIPTION OF DRAWING (S) - The drawing shows a schematic 
representation of a parking process 
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(54) Verfahren und Vorrichtung zum Verbringen eines Kraftfahrzeuges in eine Zielposition 



(57) Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Ver- 
bringen eines Kraftfahrzeuges (1) in eine Zielposition, 
wobei das Kraftfahrzeug in eine Startposition nahe der 
angestrebten Zielposition gebracht wird, nach einer er- 
sten fahrerseitiger Aktivierung die Umgebung des Kraft- 
fahrzeuges (1 ) und zumindest zur Detektion der Zielpo- 
sition fortiaufend abgetastet und dieaktuelle Fahrzeug- 
position fortiaufend ermittelt wird, anhand der ermittel- 



ten Umgebungs- und Positionsinformationen Steuerin- 
formationen fur das Verbringen des Kraftfahrzeuges in 
die Zielposition ermittelt werden, nach einer zweiten 
fahrerseitigen Aktivierung von den Steuerinformationen 
abhangige Steuerbefehle an den Antriebsstrang (11) 
und/oder die Bremsanlage (10) und/oder die Lenkung 
(9) des Kraftfahrzeuges abgegeben werden, wodurch 
das Kraftfahrzeug (1) fahrerunabhangig in die Zielposi- 
tion fahrt. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine 
Vorrichtung zum Verbringen eines Kraftfahrzeuges in ei- 
ne Zielposition. 

[0002] Es ist allgemein bekannt, dass herkommlicher- 
weise Kraftfahrzeuge von bedienenden Personen vom 
Fahrerplatz aus gesteuert werden. Fails ein beispiels- 
weise auf engem Parkraum abgestelltes bzw. geparktes 
Kraftfahrzeug in eine andere Parkposition gebracht wer- 
den muss, ist es notwendig, dass ein Fahrerdas Fahr- 
zeug besteigt, um es in die gewunschte andere Position 
zu verfahren. Oft ist jedoch an der Einstiegsseite des 
Kraftfahrzeuges ein bequemes Einsteigen aufgrund ei- 
nes weiteren geparkten Kraftfahrzeuges nicht Oder nur 
erschwert moglich. 

[0003] Die gleichen Probleme treten dann auf, wenn 
der Fahrzeugfuhren Oder seine Mitfahrer das Kraftfahr- 
zeug nach dem Einparken wieder verlassen wollen. In 
Garagen, Parkhausern, auf Parkplatzen und offentli- 
chen StraBen konnen aufgrund beengter Platzverhalt- 
nisse hauftg die Turen des eigenen Fahrzeuges nicht 
weit genug zum bequemen Aussteigen der Fahrzeug- 
insassen geoffnet werden. Deshalb steigen Fahrgaste 
haufig vor dem Einparken aus dem Fahrzeug aus, was 
dem Fahrzeugfuhrer bei der Durchfuhrung eines her- 
kommlichen Parkvorgangs nicht moglich ist. Dieselben 
Probleme bestehen auch fur das Ausparken aus engen 
Parklucken, weshalb die Fahrgaste dann erst nach dem 
erfolgten Ausparken zusteigen. 
[0004] Zum leichteren Einparken von Kraftfahrzeu- 
gen ist beispielsweise die Verwendung eines bordeige- 
nen Parkassistenten bekannt, wie er beispielsweise in 
der JP-A05002422 beschrieben ist. Ein derartiger Par- 
kassistent unterstiitzt den Fahrzeugfuhrer beim Einpar- 
ken dadurch, dass er kontinuierlich errechnete Steuer- 
hinweise an den Fahrzeugfuhrer ubermittelt, bei deren 
Ausfuhrung durch den Fahrzeugfuhrer das Fahrzeug si- 
cher auf einen vorgesehenen Abstellplatz manovriert 
werden kann. Dazu misst der Parkassistent kontinuier- 
lich mit seinem Messsystem die augenblickliche Positi- 
on und den Stellwinkel des Fahrzeuges zum Abstell- 
platz aus. Aus diesen Messwerten generiert ein bordei- 
gener Rechner laufend die Steuerhinweise fur den 
FahrzeugfChrer. 

[0005] Mit einer derartigen Vorrichtung ist es jedoch 
nicht moglich, dass der Fahrer, der im Fahrzeug sitzend 
die Steuerhinweise umsetzten muss, in einer engen 
Parklucke, etwa beim Einparken in Fahrzeuglangsrich- 
tung, dem Fahrzeug bequem entsteigen kann. Ein ein- 
faches "Umparken" oder Rangieren des Kraftfahrzeu- 
ges ist mit einer derartigen Vorrichtung nicht moglich. 
[0006] Der Erfindung liegt somit die Aufgabe zugrun- 
de, ein Verfahren und eine Vorrichtung zum Steuern ei- 
nes Kraftfahrzeuges zu schaffen, das bzw. die es er- 
laubt, das Kraftfahrzeug auch bei ungunstigen Parkbe- 
dingungen auf komfortable Weise zu parken oder zu 
verfahren. Daruber hinaus soli dem Fahrzeugfuhrer 



und/oder den Passagieren stets ein bequemes Aus- 
und Einsteigen ermoglicht werden. 
[0007] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB durch 
die Merkmaie der Patentanspruche 1 und 7 gelost. Wei- 
5 terbildungen der Erfindung sind in den Unteranspru- 
chen angegeben. 

[0008] GemaB Anspruch 1 wird ein Verfahren zum 
Verbringen eines Kraftfahrzeuges in eine Zielposition 
angegeben, wobei das Kraftfahrzeug in eine Startposi- 

10 tion nahe der angestrebten Zielposition gebracht wird, 
nach einer ersten fahrerseitiger Aktivierung die Umge- 
bung des Kraftfahrzeuges und zumindestzur Detektion 
der Zielposition fortlaufend abgetastet und die aktueiie 
Fahrzeugposition fortlaufend ermittelt wird, anhand der 

is ermittelten Umgebungs- und Positionsinformationen 
Steuerinformationen fur das Verbringen des Kraftfahr- 
zeuges in die Zielposition ermittelt werden, nach einer 
zwelten fahrerseitigen Aktivierung von den Steuerinfor- 
mationen abhangige Steuerbefehle an den Antriebs- 

20 Strang und/oder die Bremsanlage und/oder die Lenkung 
des Kraftfahrzeuges abgegeben werden, wodurch das 
Kraftfahrzeugfahrerunabhangig in die Zielposition fahrt. 
[0009] GemaB Anspruch 2 kann anhand der ermittel- 
ten Umgebungsund/oder Postionsinformationen die an- 

25 gestrebte Zielposition erkannt und eine entsprechende 
Information an den Fahrer ausgegeben wird. 
[001 0] GemaB Anspruch 3 konnen beim Abtasten der 
Umgebung des Kraftfahrzeuges und bei der Ermittlung 
der aktuellen Fahrzeugposition dann, wenn ein Hinder- 

30 nisfiirden Einparkvorgang erf aBt wird, Warninformatio- 
nen und/oder Informationen uber das Hindernis an den 
Fahrer abgegeben und/oder die zweite fahrerseitige Ak- 
tivierung blockiert und/oder der Fahrvorgang in die Ziel- 
position abgebrochen oder unterbrochen werden. 

35 [0011] GemaB Anspruch 4 kann zwischen dem au- 
Berhalb des Kraftfahrzeug befindlichen Fahrer und dem 
Kraftfahrzeug eine Kommunikationsverbindung beste- 
hen, welche zumindest einen fahrerseitigen Aktivie- 
rungsbehehl oder dergleichen Steuerbefehl an das 

40 Kraftfahrzeug und/oder fahrzeugseitige Informationen 
an den Fahrer ubermittelt. 

[0012] GemaB Anspruch 5 kann die Zielposition eine 
Parklucke, ein Garagenstellplatz oder dergleichen 
durch die ermittelten Umgebungs- und Positionsinfor- 

45 mationen bestimmbarer Bereich sein. 

[001 3] GemaB Anspruch 6 kann die Startposition eine 
Parklucke, ein Garagenstellplatz oder dergleichen Be- 
reich ist und die Zielposition eine Position auBerhalb der 
Startposition sein. 

so [0014] GemaB Anspruch 7 ist eine Vorrichtung zur 
Durchfuhrung des vorgenannten Verfahrens angege- 
ben mit einer am Kraftfahrzeug angeordneten Umge- 
bungserfassungseinrichtung zur fortlaufenden Ermitt- 
lung der Umgebung des Kraftfahrzeuges und der Ziel- 

55 position, einer am Kraftfahrzeug angeordneten Posrti- 
onserfassungseinrichtung zur fortlaufenden Erfassung 
der Fahrzeugposition, einer ersten auf die Umgebungs- 
erfassungseinrichtung und die Positionserfassungsein- 
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richtung wirkende Betatigungseinrichtung zurfahrersei- 
tigen Aktivierung der Umgebungserfassungseinrich- 
tung und der Positionserfassungseinrichtung, einermit 
der Umgebungserfassungseinrichtung und der Positi- 
onserfassungseinrichtung verbundene Recheneinrich- 
tung zur umgebungs- und fahrzeugpositionsabhangi- 
gen Generierung von Steuerinformationen fur das Ver- 
bringen des Kraftfahrzeuges in die Zielposition, einer 
mit dem Antriebsstrang und/oder der Bremsamlage 
und/oder der Lenkung des Kraftfahrzeuges verbunde- 
nen Steuereinrichtung zur steuerinformationsabhangi- 
gen Beeinflussung des Antriebsstrangs und/oder der 
Bremsamlage und/oder der Lenkung des Kraftfahrzeu- 
ges derart, daG das Kraftfahrzeug fahrerunabhangig in 
die Zielposition fahrt, wobei eine zweite Betatigungsein- 
richtung mit der Steuereinrichtung zur fahrerseitigen Ak- 
tivierung der Steuereinrichtung In Kontakt steht. 
[0015] GemaG Anspruch 8 kann zumindest die erste 
Betaligungseinrichtung am Kraftfahrzeug angeordent 
sein. 

[001 6] GemaG Anspruch 9 kann zumindest die zweite 
Betatigungseinrichtung an einer Sendeeinrichtung an- 
geordnet sein, welche mit einer mit der Steuereinrich- 
tung verbundenen Empfangseinrichtung in Kommuni- 
kationsverbindung steht. 

[0017] GemaG Anspruch 1 0 kann die Umgebungser- 
fassungseinrichtung und/oder die Positionserfassungs- 
einrichtung eine Kameraanodnung, eine Laserscanner- 
anordnung, eine Ultraschallsensoranordnung, eine Ra- 
darsensoranordnung oder dergleichen Umgebungser- 
fassungssensorik aufweisen. 

[0018] GemaG Anspruch 11 kann die Positionserfas- 
sungseinrichtung eine satellitengestutzte GPS-Positi- 
onserkennung zur Erkennung der Start- und Zielpositi- 
on und deraktuellen Position aufweisen. 
[0019] GemaG Anspruch 12 kann am Kraftfahrzeug 
und/oder an der Sendeeinrichtung eine Notfall-Ab- 
brucheinrichtung zum fahrerseitigen Abbrechen oder 
Unterbrechen des Fahrvorganges in die Zielposition an- 
geordnet sein. 

[0020] Anhand der Zeichnung wird nachstehend ein 
Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung naher eriautert. 
[0021] Eszeigen: 

Fig.1 einen Einparkvorgang querzur Fahrtrichtung; 

Fig.2 einen Einparkvorgang parallel zur Fahrtrich- 
tung; und 

Fig. 3 eine Vorrichtung zur Durchfuhrung eines 
Parkvorganges. 

[0022] In dem in Fig.1 gezeigten Einparkvorgang wird 
das zu parkende Fahrzeug 1 vom Fahrzeugfuhrer vor 
der angefahrenen Parklucke 2 auf einer Startposition 
abgestellt. Die Parklucke 2 erstreckt sich quer zur 
Hauptfahrrichtung 3. 

[0023] Eine optimale Startposition fur den Einparkvor- 



gang ist fur ein etwa mittig und parallel zur Langsrich- 
tung der Parklucke abgestelltes Fahrzeug gegeben, in 
der das vollstandige Offnen der Fahrzeugtiiren pro- 
blemlos moglich ist. Das Fahrzeug 1 kann dabei mit dem 

s Bug oder mit dem Heck zum Vorwarts- oder Ruckwarts- 
einparken vor der Parklucke 2 abgestellt sein. 
[0024] Das erfindungsgemaBe Verfahren ermdglicht 
aber auch das Einparken von Fahrzeugen, die einen 
Einparkvorgang von einer weniger optimalen Startposi- 

10 tion aus beginnen. Hierzu uberpruft die in Figur 3 ge- 
zeigte Park- und Rangiereinrichtung mit der Umge- 
bungssensorik 5 die Parksituation und signalisiert, ob 
der Parkvorgang einleitet werden kann oder ob Hinder- 
nisse einen Parkvorgang behindem. 

15 [0025] Der noch im Fahrzeug befindliche Fahrzeug- 
fuhrer aktiviert mittels der in Figur 3 gezeigten Betati- 
gungseinrichtung 7 die Park- und Rangiereinrichtung 
und erhalt von der Park- und Rangiereinrichtung uber 
eine Ausgabevorrichlung 7a oplische und/oder akusli- 

20 sche Informationen dariiber, ob der Parkvorgang aus- 
gefuhrt werden kann. Dazu wird die Umgebung des 
Fahrzeugs - zumindest der Bereich vor oder hinter dem 
Fahrzeug - von der Park- und Rangiereinrichtung mittels 
geeigneter Umgebungssensorcn 5 analysiert, die bei- 

25 spielsweise eine 3D-lnformation uber die Umgebung 
generieren. Dabei wird im intemen Rechnef 8"der Park- 
und Rangiereinrichtung uberpruft, ob eine sichere Soll- 
Trajektorie 4, d.h. ein geeigneter, geplanter Fahrweg fur 
das Fahrzeug zum Starten des Einparkvorgang gene- 

30 rierbar ist. 

[0026] Falls die Park- und Rangiereinrichtung nach 
erfolgter Uberprufung der Parksituation aufgrund er- 
kannter Hindemisse keine Bestatigung zur moglichen 
erfolgreichen Durchfuhrung eines Park- oder Rangier- 

35 vorganges signalisieren, so wird uber die Ausgabevor- 
richtung 7a auf die Ursache fur den Abbruch des Par- 
koder Rangiervorganges hingewiesen. 
[0027] Optional kann bei der Uberprufung der Park- 
oder Rangiersituation auch die Moglichkeit des Offnens 

40 der Turen in der Startposition von der Park- und Ran- 
giereinrichtung uberpruft werden und eine allgemeine 
oder eine auf die jeweilige Tur bezogene Fehlermel- 
dung generiert werden, wenn die Park- und Rangierein- 
richtung erkennt, dass auf der angefahrenen Startposi- 

*5 tion aus Platzgriinden eine oder mehrere Turen nicht 
vollstandig ge6ffnet werden ktinnen. 
[0028] Wird von der Park- und Rangiereinrichtung die 
Moglichkeit zum Durchfuhren des gewunschten Park- 
oder Rangiervorganges signalisiert, so konnen gegebe- 

so nenfalls vorhandene Fahrgaste und der Fahrzeugfuhrer 
das Fahrzeug verlassen. Vor dieser Signalisierung hat 
die Park- und Rangiereinrichtung das Fahrzeug in einen 
sicheren Zustand gebracht. Im Ausfuhrungsbeispiel 
wird der sichere Zustand beispielsweise durch Betati- 

55 gen der Bremse 1 0 erreicht. Eine Betatigung der Fest- 
stellbremse oder der Ubergang in den Leerlaufbetrieb 
fur Automatikgetriebe ist dafur nicht zwingend notwen- 
dig. 
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[0029] Der Fahrzeugfuhrer startet nach dem Ausstei- 
gen den weiteren Park- Oder Rangiervorgang mittels ei- 
ner Sendeeinrichtung 15, die z.b. in den Fahrzeug- 
schliissel integriert ist und vorzugsweise die Funktion 
des Schlusseis mit ubernimmt. Anstelle der Sendeein- 
richtung konnen auch geeignete andere Kommunikati- 
onseinrlchtungen verwendet werden, z.b. ein Mobiltele- 
fon mit dem die Park- und Rangiereinrichtung den wei- 
teren Park- oder Rangiervorgang liber einen speziellen 
Zahlencode und/oder per Spracheingabe startet. Der 
Park- oder Rangiervorgang wird dann von der Park- und 
Rangiereinrichtung selbsttatig ausgefuhrt. 
[0030] Dazu ermittelt die Recheneinheit 8 kontinuier- 
lich mittels der Umgebungssensorik 5 eine lokale digi- 
tale Karte der Umgebung des Fahrzeugs. So ist zum 
Beispiel die Sensohk des Ausfuhrungsbeispieies als ein 
Laserscanner ausgefuhrt, der die Generlerung einer 
3D-Karte der Umgebung des Fahrzeuges ermSglicht. 
Aitemativ dazu konnen z.B. mehrere zusammenwirken- 
de Laser, eineStereobildverarbeitung und Entfemungs- 
biidkameras zur Abbildung der Umgebung verwendet 
werden. Jede Art von Umgebungssensorik ist geeignet, 
die es ermoglicht, die Umgebungs- bzw. Park- und Ran- 
giersituation in geeignetre Weise zu erfassen. 
[0031] Die aktueile Fahrzeugposition in dieser Umge- 
bung wird von der Park- und Rangiereinrichtung aus der 
messtechnischen Erfassung von Raddrehzahlen, Lenk- 
und Gierwinkel und aus der Messung von Abstanden zu 
Objekten in der Umgebung errechnet. Aus der in der ge- 
nerierten Karte bekannten, aktuellen Fahrzeugposition 
und einer aus der Karte ermittelbaren Zielposition in der 
Parklucke wird von der Park- und Rangiereinrichtung 
die Soll-Trajektorie 4 errechnet, die laufend aktualisiert 
wird. 

[0032] Zum Abfahren der Soll-Trajektorie generiert 
die Park- und Rangiereinrichtung mit Hilfe einer Steue- 
reeirichtung 1 2 geeignete Steuerbefehle fur Stellglieder 
im Fahrzeug, mit denen kontinuierlich auf die Lenkung 
9 und den Antriebsstrang 11 ein gewirkt wird. Dabeikann 
zur Erreichung der Zielposition auch selbsttatig ein 
Wechsel zwischen Vorwarts- und Ruckwartsfahrt be- 
wirkt werden und es konnen zusatzlich die notwendigen 
Lenkungs- und Bremsmanover ausgefuhrt werden. 
[0033] Bei Erreichen der Zielposition wird das Fahr- 
zeug von der Parkund Rangiereinrichtung selbsttatig 
gestoppt; es wird die Bremse 10 betatigt, gegebenen- 
falls die "P"-Position eines Automatikgetriebes einge- 
stellt oder zur Sicherung ein Fahrgang eingelegt und 
samtliche Aggregate abgeschaltet. Auf der Sendeein- 
richtung 15 wird dem Fahrzeugfuhrer der erfolgreiche 
Abschluss des Parkoder Rangiervorganges signaltsiert. 
[0034] Die Fernbedienung 15 des Ausfuhrungsbei- 
spieies ist so ausgebildet, dass der selbsttatige Park- 
oder Rangiervorgang nur dann aufrechterhalten bleibt, 
solange der Fahrzeugfuhrer Kontakt mit dem Fahrzeug 
halt, z.B. durch Driicken einer Park- oder Rangiertaste 
16 an der Sendeeinrichtung. Wird die Taste freigege- 
ben, z.b. wegen einer Unachtsamkelt des Fahrzeugfuh- 



rers oder weil der Fahrzeugfuhrer die Sendeeinrichtung 
versehentlich fallen gelassen hat, so wird der Park- Oder 
Rangiervorgang von der Park- und Rangiereinrichtung 
sofort unterbrochen und das Fahrzeug wird selbsttatig 
5 gestoppt. 

[0035] Weiterhin ist in die Park- und Rangiereinrich- 
tung des Ausfuhrungsbeispieies eine (nicht gezeigte) 
Parkhilfe integriert, die z.B. auf den heute dazu ublicher- 
weise verwendeten Ultraschallsensoren basiert. Diese 

10 Parkhilfen warnen bekannterweise den Fahrer dann, 
wenn sie ein Hindernis erfassen. Integriert in die erfin- 
dungsgemafBe Losung wirkt die Parkhilfe mit dieser 
Funktion als Super-Kontroller iiber den Fahrzeugfuhrer 
und die Steuervorrichtung. Das Warnsignal der Parkhil- 

15 fe wird dabei zum Abbremsen des Fahrzeuges verwen- 
det. Die Integration ist fur die erfindungsgemaBe Lo- 
sung optional und es kann auch darauf verzlchtet wer- 
den. 

[0036] Zum Ausparken aus einer Parklucke aktivierl 

20 der Fahrzeugfuhrer von auBerhalb des Fahrzeuges die 
Park- und Rangiereinrichtung, die mit den vorangehend 
beschriebenen Mitteln zur messtechnischen Erfassung 
der Umgebung in der lokalen Karte eine zum Einsteigen 
geeignete Zielposition auBerhalb der Parklucke und aus 

25 der ermittetten, aktuellen Fahrzeug-Position eine Soll- 
Trajektorie zum Anfahren dieser Zielposition festlegt. 
[0037] Die Park- und Rangiereinrichtung startet das 
Fahrzeug nach einer Signalisierung der erfolgreichen 
Einleitung des Ausparkvorganges und steuert es selbst- 

30 tatig wie vorangehend fur den Einparkvorgang be- 
schrieben durch ein Abfahren der ermittelten Soll-Tra- 
jektorie auf die Zielposition. Dort konnen die Fahrgaste 
und der Fahrzeugfuhrer in das dann zu entriegelnde 
Fahrzeug einsteigen und die Park- und Rangiereinrich- 

35 tung kann deaktiviert werden. 

[0038] Beim Ausparkvorgang kann ebenfalls die inte- 
grierte Parkhilfe bei Hindernissen den Parkvorgang un- 
terbrechen und es erfolgt auch hier eine Unterbrechung, 
wenn kein Kontakt zwischen Sendeeinrichtung 15 und 

40 Steuervorrichtung 12 besteht, wie dies etwa bei einem 
Loslassen der Aktivierungstaste 16 auf der Sendeein- 
richtung 1 5 der Fall sein kann. Auch beim Ausparken ist 
die zusatzliche Verwendung der Parkhilfe optional und 
nicht zwingend notwendig fur die erfindungsgemaBe 

45 Losung. 

[0039] Bel dem in Fig.2 gezeigten Einparkvorgang 
wird das parkende Fahrzeug 1 vom Fahrzeugfuhrer vor 
der angefahrenen Parklucke 2 abgestellt, die sich par- 
allel zur Hauptfahrrlchtung 3 erstreckt. Diese Parksitua- 

50 tion findet sich insbesondere in Parkbuchten oder bei in 
Reihe am StraBenrand angeordneten Stellplatzen.. 
[0040] Optimalc Abstellpositionen fur diesen Einpark- 
vorgang befinden sich seitlich vor dem Beginn oder hin- 
ter dem Ende der Parklucke, auf denen das Fahrzeug 

55 1 mit seiner Langsachse in etwa im spitzen Winkel zur 
Langsachse der Parklucke 2 steht und sich dabei die 
Fahrzeugtiiren gut offnen lassen. 
[0041] Die Ein- und Ausparkvorgange fur eine derar- 
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tige Parklucke entsprechen ansonsten in alien Merkma- 
len den vorangehend zu Fig.1 beschriebenen Parkvor- 
gangen. 

[0042] Das Grundfunktionsprinzip sowohl der darge- 
stellten Ausfuhrungsform als auch welterer Ausfuh- s 
rungsformen der Erfindung besteht darin, dass das 
Kraftfahrzeug 1 unter Verwendung der bordeigenen 
Park- und Rangierelnrichtung gesteuert wird. Die Park- 
und Rangiereinrichtung misst kontinuierlich die Umge- 
bung des Fahrzeugs mittele der Sensorik 5 und die ak- 10 
tuelle Fahrzeugposition mittels der Positionserfas- 
sungseinrichtung 6 und ermittelt daraus mit dem bord- 
eigenen Rechner 8 Steuerinformationen fur das Parken 
Oder Rangieren. Nachdem die Park- und Rangierein- 
richtung auf einer von dem Fahrzeug 1 eingenommenen is 
Startposition eine Freigabe fur den Park- oder Rangier- 
vorgang auf der Anzeige 7a signalislert hat, aktiviert der 
Fahrzeugfuhrer mittels einer Sendeeinrichtung 15 
durch das Drticken einer Park- oder Rangiertaste 1 6 die 
Park- und Rangiereinrichtung von auBerhalb des Fahr- 20 
zeugs. Daraufhin ermittelt die Park- und Rangiereinrich- 
tung aus ermittelten Messwerten zur Umgebung und zur 
aktuellen Fahrzeugposition Steuerbefehle fur Stellglie- 
der des Fahrzeugs 1 , uber die sie auf den Antriebs- 
strang 11 und die Lenkung 9 des Fahrzeugs zum Ab- 2s 
fahren einer an Bord errechneten Soll-Trajektorie 4 so 
einwirkt, dass das Fahrzeug 1 zum Ein- oder Ausparken 
selbsttatig auf die Zielposition fahrt. 
[0043] Der Fahrzeugfuhrer kann bei Gefahr durch ein 
Freigeben der gedriickten Park- oder Rangiertaste 1 6 
den Park- oder Rangiervorgang sofort unterbrechen. 
[0044] Die Fahrzeugumgebung kann zusatzlich von 
einer (nicht gezeigte) Parkhilfe auf Hindemisse iiber- 
wacht werden und bei Kollisionsgefahr kann der Park- 
oder Rangiervorgang ubergeordnet von der Parkhilfe 
unterbrochen werden. 

[0045] Die Park- und Rangiereinrichtung kann bei ei- 
ner ungeeigneten Park- oder Rangiersituation dem 
Fahrzeugfuhrer Informationen uber die Grtinde fur die 
Nicht-Eignung auf der Anzeige 7a ubermitteln. 
[0046] Die Sensorik 5 kann z.b. als Laserscanner 
ausgebildet sein. 

[0047] Die Vorrichtung kann mit einer Sendeeinrich- 
tung 15 von auBerhalb des Fahrzeugs 1 aktivier- und 
deaktivlerbar sein. 

[0048] Die erfindungsgemaBe Losung beruht zusam- 
menfassed darauf, dass der Fahrzeugfuhrer das Kraft- 
fahrzeug 1 beim Einparken beispielsweise vor einer ge- 
wahlten Parklucke oder Garagenzufahrt abstellt und 
das abgestellte Fahrzeug vor dem Start des Einparkvor- 
ganges vertasst. Der Fahrzeugfuhrer aktiviert mit einer 
Sendeeinrichtung 15 dann die Park- und Rangierein- 
richtung im Fahrzeug, die vollkommen selbsttatig das 
Fahrzeug mittels gemessener Positions- und Umge- 
bungsdaten und daraus errechneter Steuerbefehle uber 
die entsprechenden Antriebs- und Lenkungsstellglieder 
in die Parklucke zu der vorgesehenen Zielposition steu- 
ert und dort sicher abstellt. 



[0049] Auch ist es mit der erfindungsgemaBen Lo- 
sung moglich, das Fahrzeug aus einer Parkposition in 
eine andere Parkposition zu verfahren. Hierzu wird der 
Steuervorgang von auBerhalb des Kraftfahrzeuges aus- 
gelost. Das Fahrzeug verfahrt daraufhin mittels der ge- 
messenen Positions- und Umgebungsdaten und der 
daraus errechneten Steuerbefehle uber entsprechende 
Antriebsund Lenkungsstellglieder selbsttatig in die vor- 
gesehene Zielposition. 

[0050]. Entsprechend ist auch ein selbsttatiges Aus- 
parken aus einer Parklucke uber die Sendeeinrichtung 
moglich, bei welcher der Fahrzeugfuhrer erst nach er- 
folgreichen Ausparken aus der Parklucke in das Fahr- 
zeug einsteigt. 



Patentanspruche 

1 . Verfahren zum Verbringen eines Kraftfahrzeuges in 
eine Zielposition, wobei 

das Kraftfahrzeug in eine Startposition nahe 
der angestrebten Zielposition gebracht wird, 
nach einer ersten fahrerseitiger Aktivierung die 
Umgebung des Kraftfahrzeuges und zumin- 
dest zur Detektion der Zielposition fortlaufend 
abgetastet und die aktuelle Fahrzeugposition 
fortlaufend ermittelt wird, 
anhand der ermittelten Umgebungs- und Posi- 
tionsinformationen Steuerinformationen fur 
das Verbringen des Kraftfahrzeuges in die Ziel- 
position ermittelt werden, 
nach einer zweiten fahrerseitigen Aktivierung 
von den Steuerinformationen abhangige Steu- 
erbefehle an den Antriebsstrang und/oder die 
Bremsanlage und/oder die Lenkung des Kraft- 
fahrzeuges abgegeben werden, wodurch das 
Kraftfahrzeug fahrerunabhangig in die Zielpo- 
sition fahrt. 

40 

2. Verfahren nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet, daB 

anhand der ermittelten Umgebungs- und/oder Po- 
stionsinformationen die angestrebte Zielposition er- 
45 kannt und eine entsprechende Information an den 
Fahrer ausgegeben wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

so beim Abtasten der Umgebung des Kraftfahrzeuges 
und bei der Ermittlung der aktuellen Fahrzeugposi- 
tion dann, wenn ein Hindernis fur den Einparkvor- 
gang erfaBt wird, Warninformationen und/oder In- 
formationen uber das Hindernis an den Fahrer ab- 
55 gegeben und/oder die zweite fahrerseitige Aktivie- 
rung blockiert und/oder der Fahrvorgang in die Ziel- 
position abgebrochen oder unterbrochen wird. 
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4. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

zwischen dem auBerhalb des Kraftfahrzeug befind- 
llchen Fahrer und dem Kraftfahrzeug eine Kommu- 
nikationsverbindung besteht, welche zumindest ei- 
nen fahrerseitigen Aktivierungsbehehl Oder derglei- 
chen Steuerbefehl an das Kraftfahrzeug und/oder 
fahrzeugseitige Informationen an den Fahrer uber- 
mittelt. 

5. -Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

die Zielposition eine Parklucke, ein Garagenstell- 
platz oder dergleichen durch die ermittelten Umge- 
bungs- und Positionsinformationen bestimmbarer 
Bereich ist. 

6. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

die Startposition eine Parklucke, ein Garagenstell- 
platz oder dergleichen Bereich ist und die Zielposi- 
tion eine Position auBerhalb der Startposition ist. 

7. Vorrichtung zur Durchfuhrung des Verfahrens nach 
AnsprucM mit 

einer am Kraftfahrzeug (1) angeordneten Um- 
gebungserfassungseinrichtung (5) zur fortlau- 
fenden Ermittlung der Umgebung des Kraft- 
fahrzeuges und der Zielposition, 
einer am Kraftfahrzeug angeordneten Positi- 
onserfassungseinrichtung (6) zurfortlaufenden 
Erfassung der Fahrzeugposition, 
einer ersten auf die Umgebungserfassungsein- 
richtung (5) und die Positionserfassungsein- 
richtung (6) wirkende Betatigungseinrichtung 
(7) zur fahrerseitigen Aktivierung der Umge- 
bungserfassungseinrichtung (5) und der Posi- 
tionsertassungseinrichtung (6), 
einer mit der Umgebungserfassungseinrich- 
tung (5) und der Positionserfassungseinrich- 
tung (6) verbundene Recheneinrichtung (8) zur 
umgebungs- und fahrzeugpositionsabhangi- 
gen Generierung von Steuerinformationen fur 
das Verbringen des Kraftfahrzeuges in die Ziel- 
position, 

einer mit dem Antriebsstrang (11) und/oder der 
Bremsamlage (10) und/oder der Lenkung (9) 
des Kraftfahrzeuges verbundenen Steuerein- 
richtung (12) zur steuerinformationsabhangi- 
gen Beeinflussung des Antriebsstrangs (11) 
und/oder der Bremsamlage (10) und/oder der 
Lenkung (9) des Kraftfahrzeuges derart, daB 
das Kraftfahrzeug (1) fahrerunabhangig in die 
Zielposition fahrt, wobei eine zweite Betati- 
gungseinrichtung (16) mit der Steuereinrich- 
tung (12) zur fahrerseitigen Aktivierung der 
Steuereinrichtung (12) in Kontakt steht. 
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8. Vorrichtung nach Anspuch 7, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

zumindest die erste Betatigungseinrichtung (7) am 
Kraftfahrzeug (1) angeordent ist. 

9. Vorrichtung nach Anspuch 7 oder 8, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

zumindest die zweite Betatigungseinrichtung (16) 
an einer Sendeeinrichtung (15) angeordnet ist, wel- 
che mit einer mit der Steuereinrichtung (1 2) verbun- 
denen Empfangseinrichtung (13)in Kommunikati- 
onsverbindung steht. 

10. Vorrichtung nach einem der Anspruche 7 bis 9, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

die Umgebungserfassungseinrichtung (5) und/oder 
die Positionserfassungseinrichtung (6) eine Kame- 
raanodnung, eine Laserscanneranordnung, eine 
Ullraschallsensoranordnung, eine Radarsensoran- 
ordnung oder dergleichen Umgebungserfassungs- 
sensorik (5) aufweist. 

11. Vorrichtung nach einem der Anspruche 7 bis 10, 
dadurch gekennzeichnet, daB 

die Positionserfassungseinrichtung (6) eine satelli- 
tengestutzte GPS-Positionserkennung (14) zur Er- 
kennung der Start- und Zielposition und der aktuel- 
len Position aufweist. 

12. Vorrichtung nach einem der Anspruche 7 bis 11 , 
dadurch gekennzeichnet, daB 

am Kraftfahrzeug (1) und/oder an der Sendeein- 
richtung (15) eine Notfall-Abbrucheinrichtung zum 
fahrerseitigen Abbrechen oder Unterbrechen des 
Fahrvorganges in die Zielposition angeordnet ist. 



40 



45 



50 



55 



6 



BNSDCCIO <EP. 



1249379A2J_> 



EP 1 249 379 A2 





7 



BNSDOCID: <EP. 



1249379A2J_> 



EP 1 249 379 A2 



1 




Fig. 3 



BNSDOCID: <EP. 



1249379A2_L> 



8 



(19) 




Europaisches Patentamt 
European Patent Office 
Office europeen des brevets 




(12) 



(ID EP 1 249 379 A3 

EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG 



(88) VeroffentHchungstag A3: 

02.01.2004 Patentblatt 2004/01 

(43) VeroffentHchungstag A2: 

1 6.1 0.2002 Patentblatt 2002/42 

(21) Anmeldenummer: 02005804.6 

(22) Anmeldetag: 14.03.2002 



(51) Intci7: B62D 6/00, B62D 1/28, 

B62D 15/02, B62D 109/00 



(84) Benannte Vertragsstaaten: 


(72) Erfinder: 


AT BE CH CY DE DK ES Fl FR GB GR IE IT LI LU 


• Hahn, Stefan 


MC NL PT SE TR 


89075 UJm/Donau (DE) 


Benannte Erstreckungsstaaten: 


• Regensburger, Uwe 


AL LT LV MK RO SI 


73760 Ostfildern (DE) 




• Schmid, Erwin 


(30) Prioritat: 09.04.2001 DE 10117650 


70599 Stuttgart (DE) 


(71) Anmelder: DafmlerChrysler AG 




70567 Stuttgart (DE) 





(54) Verfahren und Vorrichtung zum Verbringen eines Kraftfahrzeuges in eine Zielposition 



(57) Die Erfindung betrrfft ein Verfahren zum Ver- 
bringen eines Kraftfahrzeuges (1) in eine Zielposition, 
wobei das Kraftfahrzeug in eine Startposition nahe der 
angestrebten Zielposition gebracht wird, nach einer er- 
sten fahrerseitiger Aktivierung die Umgebung des Kraft- 
fahrzeuges (1 ) und zumindest zur Detektion der Zielpo- 
sition fortlaufend abgetastet und die aktuelle Fahrzeug- 
position fortlaufend errnittelt wird, anhand der ermittel- 



ten Umgebungs- und Positionsinformationen Steuerin- 
formationen fur das Verbringen des Kraftfahrzeuges in 
die Zielposition ermrttelt werden, nach einer zweiten 
fahrerseitigen Aktivierung von den Steuerinformationen 
abhangige Steuerbefehle an den Antriebsstrang (11) 
und/oder die Bremsanlage (10) und/oder die Lenkung 
(9) des Kraftfahrzeuges abgegeben werden, wodurch 
das Kraftfahrzeug (1) fahrerunabhangig in die Zielposi- 
tion fahrt. 
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